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MODELI RASTOJANJA SLEDJENJA U 
FUNKCIJI BRZINE 

Teorijska osnova modela 
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Model apsolutno bezbednog Sh 



Model apsolutno bezbednog rastojanja sledenja zasniva se na uključivanju celokupnog 
puta kočenja u rastojanje sleđenja. 

Opšta relacija za rastojanje sleđenja u ovom slučaju glasi: 
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Model apsolutno bezbednog Sh 

Značajno je istaći da se model apsolutno bezbednog rastojanja sleđenja zasniva na mini- 
malnom rastojanju sieđenja vozila u kome je uključen i ukupan put kočenja drugog vo- 
zila. Ovo znači da se pretpostavlja da prvo vozilo koje se kreće istom brzino m kao i dru - 
go vozilo može stati na putu bez svog puta kočenja, tj. polazeći od stava da je |lki = 0. 
Razume se da je praktično nemoguć slučaj l^i = 0, pa čak ni u prilici kada je đoSlo do 
naletanja prvog voziia na iznenadnu fizičku prepreku na putu koju vozač prvog vozila 
nije uočio, jer ako ne bi bilo kočenja bar bi se deformisalo prvo vozilo za vrednost 



Л1 У >0. 

Kod modela apsolutno bezbednog rastojanja sleđenja vozila protok vozila je u funkciji 
brzine i kriva protok— brzina ima jedan maksimum . 
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Model apsolutno bezbednog Sh 




Polazeći od baznih relacija između tri osnovna parametra saob 
relacija između srednjeg intervala sleđenja th i protoka vozila q 
lacija: 



raćainog toka i poznatih 
3600 



th = 



dobija se re- 
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Model apsolutno bezbednog Sh 



Iz zavisnosti : th = 3600/q očigiedno je da parametru min th odgovara max q. 

Ako je cilj da se utvrdi pri kojim uslovima se ostvaruje najveći protok, potrebno je od- 
rediti pri kojim uslovima se ostvaruje najmanji interval sleđenja. ZnaČi zadatak se svodi 
na rešenje relacije : 



dth dth 1 3,6 Ijv 




V 25,92 b 3,6. 



min th = t„ + + — ===== 

p 7,2 b V 25,92 I rv b 



/ U • 2 

min t h = t p + V — 



Prof.dr VLADAN TUBIC 



• ••• 



Model realno bezbednog Sh 



Modeli realnog bezbednog rastojanja sieđenja zasnivaju se na;delimić norn uklj u č i vanju pu- 
ta kočenja u rastojanje sleđenja kao funkcije brzine vozila. Koliki deo puta kočenja će se 
uključiti u rastojanje sledenja kod ovih modela zavisi od relativnog odnosa izmedu dužina 
puta kočenja prvog i drugog vozila. Opšta relacija za rastojanje sleđenja glasi Sj,; = l p + 
+ Д; • lk + l v + l r . S obzirom na relativne odnose izmedu dužina puta kočenja prvog i 

drugog vozila razlikuju se 3 moguća slučaja i to: 

I. slućaj za l k i = l k 2; Ai = Q S h[ = l p + l v + 1 Г 

II slučaj za l k) > l k2 Д и < 0 S hn = l p + А п ■ lk + 1 T + h 

III slučaj za l k) < l k 2 ; 1 > А П1 > 0 S hm = l p + Д ]П ■ k + 4 + 'r 

(Jkoliko se želi ostvariti realna bezbednost saobraćaja onda slučaj II, po kome minimal- 
no rastojanje sleđenja vozila može biti manje od zbira l v + l p + li, treba isključiti iz da-. 
ljeg razmatranja. Ostaju dakle da se razmotre slučaj I i slučaj III. 



Л = Ik2 - Ikl 
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Model realno bezbednog Sh 



Siučaj I kod koga je l^i = 1к2 | 

U ovom slučaju najmanje bezbedno rastojane sleđenja vozila iznosi: 
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Model realno bezbednog Sh 



Shičaj 111 kod kogaje lyi < Itc? | | 

Obzirom da je u modelu apsolutno bezbednog rastojanja uzeto da je koeficijent prianja- 
nja u funkciji od brzine vozila, to se rastojanje sleđenja za model apsolutno bezbednog 
rastojanja sleđenja može napisati i u sledećem obliku: 




+ 



1 

7,2 b (V) 



V 2 +l rv 



Međutim, pri razmatranju modela relativno bezbednog rastojanja sleđenja, realno se mo- 
ra poći i od očekivanja da su putevi kočenja vozila različiti, obzirom na različita uspore- 
nja ”b” i pri jednakim brzinama. Iz navedenog se dolazi do zaključka da je slučaj III kod 
koga je l^j < 1^2 defakto najrealnija osnova za model relativnog bezbednog rastojanja, 
koja glasi: 



• lk + 1] 






1 1 

' Uzimajući da je Дјјј • — ( — )* 



25,92 



s h = 



P 1 

V + (— - 



1 



dolazi se do sledeće relacije : 



3,6 



bj 25,92 



+ 1« 



odakle 







sledi: 
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